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A method of mounting parts to both 
sides of a main body characterized 
by moving a carriage at a 
predetermined speed along a 
specified path of transport with the 
main body placed on the carriage; 
moving a pair of movable tables in 
synchronism with the carriage in 
the same direction as the 
movement thereof, the movable 
tables being disposed at opposite 
sides of the transport path and 
each carrying at least one robot 
and an assembling device; causing 
the movable tables to support the 
main body during the synchronized 
movement; setting a part held by 
the robot in a specified position on 
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the main body; attaching the part 
to the main body by the 
assembling device; and thereafter 
delivering the main body from the 
movable tables onto the carriage. 
Since the carriage is moved during 
the assembly of parts, this method 
assures the assembly line of a 
high-speed operation. 
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(§) Verfahren und Vorrichtung zum Monti eren von Teilen an einerri Hauptkorper 

Die Erfiridung betrifft ein Verfahren zum Montieren von 

Teilen an den Seiten eines Hauptkorpers durch Montiervor- 
richtungen, beiwelcherri man den Hauptkorper wahrend des 

Montierens mit vorbestimmter Geschvvrndigkeit langs einer 

Bewegungsbahn i forrbewegt, dabei jeweils die Montiervor- 

richtungen ausgerichtet mftbewegt und die zu montierenden 

Teile mittels der Montiervorrichtungen unter Ausrichtung in 

eine vbrbestimmte Position am Hauptkorper befestigt. Sie 

betrifft femer eine entsprechende Vorrichtung mit einer 

Tragvorrichtung fur den Hauptkorper^ die langs dessen 

Bewegungsbahn beweglich gefuhrt* ist. Die Vorrichtung 

weist Zufuhrvorrichtungen fur die zu montierenden Teile; . 

eine Steuervorrichtung ziim Synchronisieren der Bewegun- 

gen von Plattformen mit darauf ahgeordneten Aufnahmevor- 
» richtungen fur den Hauptkorper, sowie Rpboteryorrichtun- 
f gen und Montiervorrichtungen auf. 
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• PATENTANSPRUGHE 

1. Verfahren zum Montierert von Teilen an den Seiterv' eines Haupt- 
korpers durch Montiervorrichtungen, dadurch gekennzeichnet, 

daB man . . .. 

a) den Hauptkorper wahrend des Montierens mit vorbestimmter 
Geschwindigkeit langs einer Bewegungsbahn fortbewegt, 

b) dabei die Montiervorrichtung.en aus einer Ausgangsstellung 
beiderseits der Bewegungsbahn in vorbestimmter raumlicher 
Ausrichtung relativ zum Hauptkorper mit diesem synchron 
mitbewegt, 

c) jedes zu montierehde Tail durch eine zugeordnete Montier- 
vorrichtung erf aBt und wahrend der. synchronen Festbewegung 
am Hauptkorper ausrichtet und befestigt und 

d) nachfolgend den Hauptkorper abfuhrt und die Montiervorrich 
tun gen in ihre Ausgangsstellung zuruckf dhrt. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB man 
die Beweguhgsgeschwindigkeiten. des Hauptkorpeis. und jeder 
Montiervorrichtung getrennt erfaSt, eine etwaige Differenz 
bestimmt und in Ansprache hierauf, die Bewegungsgeschwindig- 
keit der Montiervorrichtung so steuert, daB sich diese mit 
dem Hauptkorper ausgerichtet synchron mitbewegt. 

3. Verfahren nach Anspruch 2 , dadurch gekennzeichnet,' daB man 
die •Bewegungsgeschwindigkeiten des Hauptkorpers und der 
Montiervorrichtungen jeweils durch von deren Bewegungsantrieb 
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ausgeloste Impulsfolgen erfaSt . 



4.. Verfahren nach einem . der Anspruche 1. bis 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, da£3 man die Ausrichtst eliung jedes zu montierenden 
Teiles am Hauptkbrper durch Ermitteln seiner Abstande von 
•vorbestimmten Pun'kten am. Hauptkbrper erf al3t, die Differenzen 
dieser Abstande von vorbestimmten Sollwerten berechnet und 
die Ausrichtstellung des jeweiligeh Teils in Ansprache auf ./ 
die Dif ferenzwerte korrigiert. - ; 

5. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 4, dadurch gekenn- 
- zeichnet, da(3 man den Querabstand des Hauptkbrpers zu jeder 

der beiderseitigen . Montiervorrichtungen ermittelt und derenf;^ 
raumliche Beweguhgen in Abhangigkeit von den ermittelten 
Querabstanden steuert. --. - 

6. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 5;, dadurch gekenn- 
z'eichnet, daS man nach erf olgter Montage mindestehs eines 

: Teiles den Hauptkbrper und die Montiervorrichtungen anhalt, 
sie nach Aufnahme eines weiteren zu montierenden- teiles 
erneut ausgerichtet synchron fortbewegt und dabei das nachste 
zu montierende T e i l; am Hauptkbrper ausrichtet und bef estigt . 

7. Vorrichtung zum Montieren von Teilen an einem Hauptkbrper . 
mittels Montiervorrichtungen, dadurch gekennzeichnet , daQ ^ 

a) eine Tragvoxrichtung (31) zur Aufnahme des Hauptkbrpers v ^ 
(1) durch AntriebsmittQl (37) langseiner vorbestimmten Be- 
wegungsbahn (30) beweglich gefuhrt ist, 

b) an den gegentiberliegenden Seiten der Bewegungsbahn (30) 
. je eine Plattform (7.0A,B) durch Antriebsmittel (75A,B) 

parallel zur Bewegungsbahn (30) verfahrbar ist, 




c) . Zufuhrvorrichtungen (10) zum Heranfuhren der zu montieren- 

de n Teile (2A,B;2 1 A,B) zu den Montiervbrichtungen 

zu 3516284 

d) mit den Antriebsmitteln (37;75A,B) eine Steuervorrichtung 
(48) zum Synchronisieren der Bewegungen der Plattformen 
(70A,B) und der Tragvorichtungen (31) zusammenwirkt-. 

e) jede" Plattform (70A bzw. 7 OB) eine Hauptkorper-Auf nahme- 
vorrlchtung (120A bzw. 120B) zur Ubernahme des Hauptkorpers. 

«. (1> von der Tragvorrdchtung (31) und zu dessen Hal.terung 
auf. der Plattform (70A bzw. 7 OB) wahrend der Synchronbe- 
wegung auf weist . 

t) jede Plattform (70A bzw. 70B) wenigstens einen das zu 
montierende Teil (2A bzw. 2B; 2' A bzw. 2'B) von den Zu- 
f Ohrvorrichtungen (10) ubernehmende und auf einen. Steuer 
befehl (146A bzw. 146B) der Steuervorrichtung (48) in eine 
vorbestimmte Position am Hauptkbrper (1) brintjende Roboter- 
vor.richtung (8 OA bzw. 80B) tragt, und 

g> auf jeder Plattform (70A bzw. 70B) ausgerichtete wenigstens 
eine das Teil (2A bzw. 2B; 2 1 A bzw. 2 1 B) auf einen Steuerbe- 
fehl (147A bzW. 147B) der Steuervorrichtung (48) am Hauptkbrpf 
(1) anbringende Montiervorrichtung (100A bzw. 100B) ange- 

. . bxacht ist. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, daS die 
Zufuhrvorrichtungen (10) 

a) eine mit einer Tragvorrichtung (14;19A,B;19'A,B;20A,B) fur 
zu montierende Teile (2A,B;2 I A, B) versehene, durch eine 
Fuhrungsschiene (12) parallel zur Hauptkbrper-Bewegungsbahn 
(30) gefuhrteLaufkatzenvorrichtung (13) , 

b) eine die Laufkatzenvorrichtung (13) uber eine mit dieser 
in Ibsbarem Eingriff tretende Mitnehmervbrrichtung (16,17) 
langs der Fuhrungsschiene (12) verfahrende Antriebsvorrich- 
tung (15 sowie 
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c) wenigsWns an einer Stelle der Bewegiingsbaftn .-de> -Zafghr-; 
vorrichtung (10) eine Anhalte- und .Nachstelivorr/cAitf 
(50,50!) umfassen, die O 
• d) einen durch reziprozierende Antriebsmittel (54) hin- und 

her und parallel zur Fuhrungsschiene (12) bewegbaren Trager 
' (53), . 

e) da-rap angebrdnete, auf die Mitnehmervorrichtungen (17) zur 
Abkoppelung der Lauf katzenvorrichtung (1-3) eingreifende 

- Anhaltevorrichtung (58) und 

f) am Trager (53) angeordnete, zum Ergreifen eines Bereichs 
(21A,B) der Lauf katzenvorrichtung (13) ausgelegte Klemm- 
vorrichtungen (60 bis 64) aufweist. 

9. Vorrichtung naeh Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet , daB 

a) ein den Typ des yon den Zuf uhrvorrichtungeh (10) herangeX) 
forderten Teils (2A,B;2' A,B) erf assender und ein entspre- 
chendes Signal (44a) an die Steuervprrichtung (48) abge- 
bender T.eiltyp-Sensor (44) vorgesehen 1st und 

b) die Steuervorrichtung (48) zur Steuerung der Bewegung des 
Tragers (53) durch die reziprozierenden Antriebsmittel in 
Ansprache auf das Signal (44a) des Teiltyp-Sensors (44) 
ausgelegt 1st... 

10. Vorrichtung nach Anspruch 7 gekennzeichnet durch je einen an 
einer vorbestimmten Stelle an beiden Seiteh der Hauptkorper-- 
Bewegungsbahn (30) vorgesehenen, den Typ des Hauptkorpers (1) 
erfassenden und ein entsprechendes Signal (47a) an die Steue-"^ 
vorrichtung (48) abgebenden Hauptkbrpertyp-Sensor (47). 

11. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Robotervorrichtung (80A,B) einen Tragrahmen. (85A ,B) mehrere, . 
durch Antriebsmittel (89A,B) verschwenkbare, an verschiedenen 
Stellen des unteren Abschnitts des Tragrahmens (85A,B) ange- 
ordnete Hakenarme (88A,B) aufweist, die jeweils eine mit dem 
unteren Bereich des zu montieranden Teils ,(2A,,B,2 1 A,B) in 
Eingriff tretende Stutzflache (87A bzw. 878) aufweisen, wobei 
der Tragrahmen (85A,B) mit wenigstens einer die AuBenflache 



025 01 02 




des Veils (2A,B$2'A,B) .durch Saugkraft haltenden Saugvor- 
ricbtung (90A,B) versehen ist. 35 16284 

12. Vorrichtung nac;h Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet , daB 
die Saugvorrichtung, ( 9 OA , B ) ein Saugnapf ist. 

13. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeich.net, daB 
die Hauptkorper-Aufnahmevorrichtung (120A,B) jeder Platt- 
form (7QA,B) einen durch Hubvorrichtungen (125A,B) vertikal 
bewegbaren Hubtrager (124A,B), zwei jeweils an dessen End- . 
abschnitten vorgesehene LagervDrrichtungen. (126A,B), und 
zwei am Hubtrager (124A.B) den Lagervorrichtungen (126A,B) 
benachbart angeordnete Zentriervorrichtungen (127A,B) umfaBt. 

14. Vorrichtung nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, daB 
je.de Lagervorrichtung (126 A bzw. 126B) eine am Hubtrager 
(124A,B) festgelegte Grundplatte (128A bzw. 1.28B) , eine auf 
dieser senkrecht zur Hauptkorper-Bewegungsbahh (30) ve'r- 
schiebbare, durch Federvorrichtungen in eine vorbestimmte 
Stellung bezuglich der Grundplatte (128A bzw. 128B) gedrangte 
erste Gleitplatte (130A bzw. 130B), eine auf dieser parallel 
zur Hauptkbrper-Bewegungsbahn (30) verschiebbaxe , durch 
Federvorrichtungen in eine vorbestimmte Stellung bezCiglich 
der ersten Gleitplatte (130A bzw. 130B) gedrangte zweite . 

. Gleitplatte (133 A bzw. 133B) und ein auf dieser urn eine 
senkrechte Achse (136A bzw; 1-366) verdrehbares Auf riahmeteil 
. . (137 A bzw. 137B) umfaBt. 

15. Vdrrichtung nach Anspruch 13 Oder 14, dadurch gekehnzeichnet , 
daB jede Zentriervorrichtung (127A bzw. 127B) ein durch An- 
triebsmittel (143A bzw. 143B) senkrecht zur H au.pt k or per- 
Bewegungsbahn (30) bewegbares Sch.littenteil (141 A bzw. 141B) 
sbwie eine an diesem angeordnete, mit dem Seitenbereich des 
Hauptkorpers (1) in Eirigriff bringbare Schubvorrichtung (142A 
bzw. 142B) umfaBt. " . 
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Verfahren und Vorrichtung zum Montieren von Teilen an 
einem Hauptkorper ; 



Die Erfindung betrif ft ein Verfahren und eine Vorrichtung zum 
Montieren von Teilen an einem. Hauptkorper, die insbesond^jre 
fur ein Kraf tf ahrzeug-Montageband zur selbsttatigen Anbringung 
von Turen an einer Fahrzeug-Karosserie geeignet sind. 

Im Kraf tfahrzeugbau ist e t s ublich, zur Montage der Turen an der 
Karosserie, die diese tragende Tragvorrichtung genau in einer 
mit einer Tur-Zuf uhrvorrichtung und einer automatischeh 
Schrauben-Anziehvorrichtung ausgest atteten Montierstation anzu- 
halten, dann die Tur-Zuf uhrvorrichtung zum vorbestimmten Ein- 
setzen der Tur in eine Turof fnung der Karosserie und nachfolge/"^ 
die Schrauben-Anziehvorrichtung zum vorbestimmten Festschrauben 
der Tur an der. Karosserioe zu betatigen. Dabei muB jedoch die 
Tragvorrichtung wahrehd der Montage der Tur vollstandig, ruhen, 
was die Bewegung des Fahrzeug-Montagebandes verlangsamt und die 
Betriebsef f izienz insgesamt vermindert. .. . ; , 
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A.ufgabe der Erfinduog. ist es nun, ein Verfahren und eine Vor- 
richtung der eingangs genannten Art zu schaffen-, "das bei hoher 
Zuverlassigkeit und ausgezeichneter Zufu.hr- und Mont agegenau^ 
igkeit eine schnellere Montage ermoglicht. 

Zur Losung diaser Au.fgabe ist das Verfahren zum Montieren 
van Teilen an ein em Hauptkorper erf indungsgemaB mit den- im 
kennzeichnenden. Tell des Anspruchs 1 angegebenen Merkmalen 
ausgestattet . 

Dieses Verfahren ermoglicht eine schnellere Montage von Teilen 
am Hauptkorper, ohne Verzogerungen oder Storungen bei der 
Ubergabe der Teile yon der Zuf uhrvorrichtung. an die Montier- 
vorrichtung. 1st auf jeder Seite des Hauptkorpars nur ein Teil 
zu montieren, so kann dies ohne jedes Anhalten der den Haupt- 
korper tragenden Tr agvorrichtung geschehen. Sind mehrere Teile. 
pro Seite des Hauptkorpers anzubringen, kann ein kurzes Anhalten 
der Tragvorrichtung.zur Ubernahme der weiteren Teile zweckmaSig 
sein. Bei Ausstattung der Montier station mit mehreren, die 
Teile: ubernehmenden Vorrichtungen kann auch in. diesem . Fall 
ein Anhalten der Tragvorrichtung ganz yermieden werden, 

Vorteilhaf te weitere Ausgestaltungen des Verf ahrens sind. in - 
den Unteranspruchen 2 bis 5-' beschrieben. 

Gegenstand der Erf indung ist ferner eine Vorrichtung zum. ... 
Montieren von Teilen an einem Hauptkorper mit den im. kennzeich- 
nenden Teil des Ansp.ruchs 7 angegebenen Merkm.alen. 

In deh AnsprOohen 8 bis 15 sind vox teilhaft e Weiterbildungen 
dieser Vorrichtung angegebe.n. 

Die^e Vorrichtungen gestatten die st.Sr ungsf rele 



und zeitsparende Anwendung der in den Anspruchen 1 bis 6 defi- 
nierten Ver.fahren und konnen durch entsprechende Abwandlung sowohl 
zur. Montage eines als auch mehrerer Teile pro Haupt korperseit e 
eingesetzt werden. . > 

Im folgenden werden bevorzugte Ausf uhrungsf ormen . der Erfindung 
anhand der beigefugten Zeichnungen weiter erlautert. - 

Es zeigen: " 

Fig- I eine per spekti vische Gesamtansicht einer erfindungs- 

. gemaBen Montierstation; • .. /. 
Fig . 2 die Montierstation von oben ; ; ^ 

Fig. 3 die Montierstation in Vorderansicht; 
Fig. 4. *. 

und 5 einen Tur typ-Sensor und eine Tur~Zuf uhrvorrichtung 

in seitlicher bzw, Vorderansicht; 
Fig. 6 : ieinen Hauptkorpertyp- Sensor In Se.it enansicht;. 
Fig V 7 . - . '; • ' V -V ' ■ • , . 

bis 9 eine Anhalte- und, Nachstellvorrichtung von der Seite, ~ 

von vorne bzw. von oben; 
Fig, 10 ' • . 

und 11 eine Tur-Zuf uhrvorrichtung von vorne bzw. von der Seite; 

Fig. .12- : : 

und 13 verfahrbare Plattformen und mit diesen verbundene 

Vorrichtungen von der Seite bzw.. yon oben; 
Fig. 14 eine - Hauptkbrper-Au fnahme vorrichtung von oben; 
Fig. 15 eine Zentriervorriehtung als Teil der : Hauptkorper- 

Aiif nahmevorrichtung im Teilschnitt von vorne; 
Fig. 16 eine Lagervor richtung als Teil der Hauptkorper- 

Auf nahmevorrichtung im Teilschnitt von -vorne; 
Fig. 17 die Lagervorrichtung. in VergrbBerung;. 
Fig. 18 Bildsensoryorri.chtungen von vorne; 1 .' 

Fig. 19 ein Dlagrammschema eines Steuersyst ems der Montier-; - 
station; 

Fig. 20; 

und 21 eine weitere Ausf uhrungsf orm der Erfindung von oben 
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bzw. von vorne-j 

fin. 22 einen Turtyp-Sensor und .sine Tur-Zufuhrvorrichtung 

: der zweiten Ausf Ohrungsf orm in Seite nans lent und. 
Fig. 23 ein Diagramschema eines St euersystems der zweiten, 
Ausf Ohrungsf orm.. . . 

Die Figuren 1 bis 3 zeigen den Hauptkorper 1 eines Kraf tf ahrzeugs 
a Is Beispiel eines zu bearbeitenden Hauptkorpers spwie Turen 2A,, 
2B als Beispiele beiderseitig am Hauptkorper 1 zu montierender 
Telle. Die Erfindungist jed&ch nicht, auf diesen Fall beschrankt, 
sondern kanri zurn Zusammenbau verschiedenster Struk.turen, etwa 
von Werkzeugmaschlnen, verwendet warden. Per Hauptkorper 1 
1st an seinen.Seiten mit dffnungen 3A..3B zurn Anbringen der Turen 
2A 2B versehen. "An den Tnnenkanten 4A,4B, die die Bffnungen de- 
finieren, sind nahe deren vorderen Bereichen Schraubbohrungen- 5A, 
5B .ausg.ebi.ldet. 

Die Figuren 3 bis 5 und 8 zeigen eine Tur-Zufuhrvorrichtung 10 
vom Hangebahn-Typ, mit einer Lauf katzen-Fuhrungsschiene 11, emer 
sich oberbalb dieser gemeinsam mit , ihr erstr eckenden Schiene 12 
fur den Lauf katzenantrieb , einer durcb die Lauf katzen-Fuhrungs- 
schiene 11 gefuhrten,verfahrbaren Laufkatze 13, einem mit dieser 

■ verbundenen Hangehalter 14, sowie an der Schiene 12 fuhrbaren An- 

■ triebsmitteln fur die Laufkatze, etwa eine Antriebskette 15. Die 
Laufkatze 13 ist im. Vorderberei.ch mit einem antreibbaren Mit-.. 
nehmer 17 agsgestattet, der in Auf wartsrichtung gedrangt wird 
und durch vertikalbewegung mit einem Antriebsvorsprung 16 in 
Eingriff treten kann, der von der Antriebskette 15 abwarts vor- 
tritt. Ein schwenkbarer Anschlag 18 liegt dem Mitnehmer 17 an . 
der Laufkatze 13 gegenuber. (Obwohl nur ein Antriebsvorsprung 

. 16 gezeigt 1st, weist die Antriebskette- uber ihre Lange verteilt 
eine Vielzahl von Antriebsvorsprungen 16 auf . ) Der zur Halterung 
des Paares von Turen- 2A,2B ausgelegte Hangehalter 14 tragt auf 
gegenuberliegenden 'seiten seines vorderen Und hinteren Bereichs 
Paare von Traghaken 19A,1?B, die mit den Turen 2A,2B. in Eingriff 
treten konnen, und ist welter auf gegenuberliegenden Seiten 
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seines untaren Bereichs ..mit einem Paar von Stutzen 20A,20B ausU? 
gest.atte.t, die zum Abstutzen der Innenflachen der Turen 2A,2B 
ausgelegt sihd.. Weiter weist der Hangehalter 14 in seinem oberen 
Bereich ein Paar sigh seitwarts er str eckender Arme 2iA» 5 21B auf. 
die Arme 21 A ,21B tragen an ihren auBeren Endabschnitten schwin- 
gung. hindernde Rollen 24A,24B, die durcH an einem Rabmen 
22 vorgesehene Fuhrungsschienen 23A ,23B eingespannt werden. Die 
Hangebahn-Zuf uhrvorrichtung der gezeigten Ausf uhru'ngsf orm kann 
auch so aus.gelegt werden, daS sie die darauf abgesetzten Telle 
tragt. Der Antriebsvorsprung 16 kann v.ertikal beweglietl . ausge- 
fuhrt. werden, : urn mit dem in. diesem Fall unbeweglichen Mitnehmer 
17 in Eingriff zu treten. 



Unterhalb der Tur-Zuf uhrvorrichtung 10 ist, wie die Figuren ; 1 bis : 
zeigen r eine Tragvorrichtung 31 , vorgesehen, . die parallel zur 
Tur-Zufuhrvorrichtung ISngs einer Hauptkorper-Bewegungsbahn' 30 
verfahrbar ist. Die Tragvorrichtung 31 weist zur Stiitzung des 
Hauptkorpers 1 beim Transport auf ihr vorgesehene Tragbocke 32 . 
auf. Die Antriebskraft zum Verfahren. der Tragvorrichtung 3.1 wird 
von einem Bodenantrieb 34 auf einen Mitnehmer stift 33 ausgeubty . . 
der von der Urrterseite der Tragvorrichtung 31 vorsteht. Der 
Bodenantrieb 34 weist eine Antriebskette 35 auf, die mit einer 
Mehrzahl von mit dem Mitnehmerstift 33 in Eingriff bringbaren 
Antriebsvorsprungen 36 ausgestattet. ist . Zum Ahtrieb der 
Antriebskette 35 ist diese urn ein mit einem , Servomotor 37 ge- .. 
koppeltes Kettenrad g.efuhrt. Ein mit dem Servomotor 37 gekoppel- 
ter Impulserzeuger 38 erfaBt die Verf ahrgeschwindigkeit der 
Tragvorrichtung 31, ein ents.prechendes Geschwindigkeitssignal 
39 wird einer St euervorrichtung 48 zugefuhrt. 

An einer vorbestimmten Stelle der Hauptkorper-Bewegungsbahn 30 
ist eine Mpntierstation 40 vorgesehen; An ihrem EinlaBb.ereich ist 
ein TCirty p-Sensor 44 vorgesehen, der eine Vielzahl. von photo- 
elektrischen Schaltern 43 umfaBt, die, wie die Fig.uren 4 und 5 
zeigen, ah. einem. mit dem Rahmen ' 22 verbundenen Halter 42 befestigt 
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sind r . In der. Nahe de$ EinlaBbereichs der Mon tier station -40 1st . 
.ein-. Hauptkorpertyp-Sensdr 47 yorgesehen, der eine Vielzahl von 
an Standern 45 auf de.m FuBboden befestigten photoelektrischen 
Schaltern 46 umfaQt. (Figuren 2 und 6)\. 

-Form, und GroSe des Hauptkorpers 1 und der Tuxen 2A,2B unter- - 
scheiden sich je nach Fahrzeugty p > die Anzahl und die Position 
der * gleichzeitig . ansprechenden. pho toelektrischen .Schalter 43, 46 
unterscheidet sich von Typ zu Typ. Diese. Schalter . 4.3, 46 sind . 
mit der St euervorrichtung 48 verbu.nden, die anhand der. Kombina— 
tion van Anzahl und Position der jeweils ansprechenden Schalter 
den Fahrzeugtyp ermittelt. 1st der Hauptkorper .1 fur einen 
andejren Fahrze-ugtyp vorgesehen als die Tur.en 2A,2B, v/ird der 
Anlagehbetrieb .gnterbrochen-und ein Alarm ausgelost. 

Die Montierstation 40 weist in ibrem EinlaBbereich zum Anhalten 
der Laufkatze 13 und zur Korrektur ihrer Haltestellung eine.. . 
Anhalte- und Nachstellvorrichtung 50. auf . ,Wle die Figuren 7 bis 9 
zeigen, ist parallel zur Fuhrung.sschiene 12 fur den Laufkatzen- 
antrieb eine Leitschiene 51 befestigt. Ein entlang der Leit- . 
schiene 51 mittels eines Schlittens. 52 . verschiebbarer Trager^ 
53 kann durch Zylind'ervorichtungen 54 hin- und herbewegt werden. 
Der Trager: 53 weist eine Lauf katzen-Anhaltevorrichtung 55 und 
eine zur Wechselwirkung mit dem Arm 21B' des Hangehalters 14 
ausgelegte Einklemmvorrichtung 56 auf. .'- . 

Die Laufkatze n-Anhaltevorrichtuhg 55 umfaBt ein Paar an ein em 
Endbereich des Tragers 53 bef estigte Leitplatten . 57, die sich 
senkrecht zur Hauptkof per-Be.wegungsbahn 30 erstrecken' und eine 
Anhalteplatte 58 absttitzen und fCihr en. Unter der E-inwirkung von 
Zylindervorricht.ungen 59 wird die Anhalteplatte 58 bis zu einer. 
. St ellung oberhalb der Lauf katzen-Fuhr ungsschiene 11 vorgeschoben,. 
in der sie den Mitnehme.r 17 abwarts auBer -Eingrif f - mit dem An- 
triebsvorsprung 16 schiebt und die Laufkatze 13 anhalt. 



Die am anderen Endbereich des 



Tragers 



53 angeor dnete. Einkiemm- 
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vorrichtung . 56 umfaBt ein. Paar sich abwarts vom Trager 53 err A 
streckender Stutzplatten 6.0., ein Paar an den St utzplatten 60 
gelagerter Wellen 61, die .sich senkrecht zur Hauptkorper-Be- 
wegungsbahn 30 erstrecken, ein Paar im Zahneingriff miteinander 
stehender, mit den Wellen 61 fest verbundener Kupplungsritzel 
62, ein Paar an den Wellen 61 be.festigter Klemmarme; 63 und 
zwischen dem freien Ende eines Klemmarms 63 >und dem Trager 53 
angeordnete Zylindervorrichtungen 64. 

Wie die Figuren 1 bis 3 zeigen, sind auf den gegenuberliegen-. . 
den Seiten der Mqntierstation 40 verfahrbare Pi attformen 70A, 
70B vorgesehen. Jede Plattform 7QA(70B) wird mittels Gleit- 
schlitten 72A(72B) von Bodenschienen 71A(71B) gefuhrt und ge~ 
tragen. Eine langs der Bodenschienen 71A(7iB) vorgesehene 
Zahnstange . 73(73B) steht im Zahneingriff mit einem Ritzel 74A 
(74b), welches zur Hin- und Herbeweguhg der Plattform 70A (70B) 
von einem auf dieser angeordneten Servomotor 75A(75B) antreib- 
bar 1st, In der Nahe des Servomotors 75A(75B) ist zur Erfassung 
der Verfahrgeschwindigkeit der Plattform 7 OA (7 OB) ein Impuls- 
erzeuger 76A(76B) vorgesehen. Wie Figur 19 zeigt, gibt der 
Impulserzeuger 76A(76B) ein Erf assungssignal 77A(77B) an die 
Steuervorichtung 48, welche die Differenz zwischen dieser Ge- 
schwiridigkeit und der oben genannten, durch das Geschwindigkeits- 
signal 39 angezeigten Geschwindigkeit berechnet und in Ansprache 
auf die Geschwindigkeitsdif ferenz ein St euer signal 78A(78B) 
an den Servomotor 75A(75B) abgibt. Die Plattform 70A(70B) tragt- 
eine Robotervorrichtung 80A(80B) zum Einsetzen von Ttiren auf 
ihrem eipen Endabschnitt bnd eine Anschraub vorrichtung 100A( 100B ) 
(als Beispie.l fur eine Montiervorrichtung) haher dem anderen End- 
bereich.. Zwischen diesen Vorrichtungen ist an der Innenseite der 
Plattform eine Hauptkorper-Auf nahmevor ric.htung 120A(120B) vorge- 
sehen. 



Wie die Figureh 1 bis 3, 10 und 11 zeigen, weist die. Robotervor- 
richtung 80A(80B) eine auf der Plattform 70A(70B) angeordnete 
Antriebseinheit 
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8IAC81B) sowie einen dreidimensional beweglichen Manipulier- •/ 
aim 82A(82.B) auf. Ein am freien Ende des Manipulierarms 82A(82B) 
angeordheter Turhalter 83A(83B) umfaBt einen im wesentlichen 
rechteckigen, mittels : eines'mittigen Drehschaf tes 84A(84B) dreh- 
bar mit dem freien Ende des Manipulierarms verbundenen T.ragrahmen 
85AC85B), an einer Mehrzahl von unteren Endbereichen (zura. Bei- 
spiel zwei) des Tragrahmens 85A(85B) durch Drehzapf en 86A(86B) 
schwenkbar angelenkte Hakenarme 88A(88B), die eine in Eingriff 
mit der Unterkante der Tur 2A(2B) bringbare Stutzflache 87A(87B) 
aufweisen, weiterhin am Tragrahmen 85A(85B) bef estigte Zylinder- 
vorrichtungen 89A(89B) zur Betatigurig der Hakenarme 88A(88B) 
und nahe den vier Ecken des Tragrahmens 85A(85B) bef estigte, als 
Saugvorrichtungen dienende Saugnapfe 90A(90B). 

Wie Figuren 1 bis 3, 12 und 13 zeigen, umfaBt die Anschraubvor- 
richtung 100A(100B) einen auf einer FuhrungSschiene IDIA(IOIB) 
auf der Plattform 7QA(70B) angeordneten, parallel zur Haupt- 
korper-Bewegungsbahn 30 verschiebbaren ersten Schlitten 102A 
(102B), erste AntriebsVorrichtungen 103A(103B) zur Hin- und 
Herbewegung des ersten. Schlittens 102AC102B) , einen auf dies em 
senkrecbt zur Hauptkorper-Bewegungsbahn 30 verschiebbar ange- 
ordneten zweiten Schlitten 104A(104B), Antriebsvorrichtungeh . 
105A(105B) zur Hin- und Herbewegung des zweiten Schlittens 104A 
(104B), einen auf dies em' angeordneten, vertikal an einem Paax 
von FUhrungsstaben lllA(lllB) verschiebbaren Hubschlitten 1.06A 
(106B), einen HUbantrieb 107A(1Q7B> zur vertikalen Bewegung .des 
Hub schlittens 106A(10£B) durch Drehung einer Verstellschraube 
112A(112B), eine am Hubschlitten 10 6A(106B) angeordnete Schrauben 
''. Ahziehvbrrichtung 108AC108B) und eine Antriebsvorrich tung 109A 
~(109B) fur die Schrauben-Anzie.hvorrichtung 108A(108B). Mit . 
HQA(llOB). ist eine Schr auben-Zuf uhrvorrichtung bez eichnet r 

Die in die Figuren. 14 bis 17 gezeigte Hauptkbrper-Auf nahmevor- 
richtung 120A{120B) umfaBt eih Paar mit der Innenseite der Platt- 
form 70A(70B) verbundener Seitentrager 121A(121B), eine senkrecht 



freien Endber.eich jedes Seitentragers 121AC121B). angeordnete 
FCihrungsschiene 122A(122B) , einen mittels Gleitschuhen 123A 
(123B) von den Ftihrungsschienen 122A(122B) gefuhrten und ge- 
stutzten Hubtrager 124A( 124B ) , zwischeh den Seitentragern 121A 
(121B) an einer Mittelstutze 160A(16DB) befestigte und mit dem 
Hubtrager 124A(124B) durch ein Verbindungste.il 161A(161B). ver- 
bundene Zylindervorrichtungen 125A(125B), jeweils eine an den 
Endbereichen des Hubtrager s 124A( 124B ) . vorgesehene Lagervor- 
richtung 126A(126B) und einer jeden Lagervorrichtung 126A(126B) 
benachbart jeweils eine Zentriervorrichtung 127A(127B) • 



Wie am besten in Figur 17 gezeigt, umfaGt jede Lagervorrichtung 
126A(126B) eine am Hubtrager 124A(124B) ; f est gelegte.Grundpl at te . 
128A(128B) , eine durch ein Paar sich senkrecht zur Hauptkorper- 
Bewegungsbahn 30 erstreckender Rollenf uhrungen 129A(129B) ver- 
schiebbar auf der Grundplatte 128A(128B) gelagerte erste Gleit- 
platte 130A(130B), die erste Gleitplatte 130A(130B) in Richtung 
auf ihre Ausgangsstellung bezuglich der Grundplatte 128A(128B) 
drahgende erste Federvorrichtungen (nicht gezeigt) , eine durch 
ein Paar sich. larigs der Hauptkorper-Bewegungsbahn 30 erstreckender 
Rollenfuhrungen 132A(132B) verschiebbar auf der ersten Gleit- 
platte 130A(130B) gela.gerte zweite Gleitplatte 133A(133B) , die 
zweite Gleitplatte 133A(133.B) in Richtung auf ihre . Ausgangs- . ^ 
stellung bezuglich der ersten. Gleitplatte drangende zweite Feder- 
vorrichtungen (nicht gezeigt) , und ein mittels eines ringformigen 
Walzlagers 135A(135B) urn eine vertikale Achse 136A(136B) dreh- 
bar auf der zweiten 'Gleitplatte 133AQ33B) gelagertes Aufnahme- 
teil 137A(137B) . 

Wie am besten in Figuren 14 und 15 zu sehen ist, umfaBt jede 
Zentriervorrichtung. 127A(127B) ein Paar mittels eines Zentrier- 
rahmen 138A(138B) am Hubtrager 124A(124B) befestigte, sich senk- 
recht zur Hauptkorper-Bewegungsbahn 30 erstreckende Fuhrungs- 
stabe 139A(139B) , eine parallel zu den Fuhr ungsst aben 139A(139B) 
angeordnete Gew.indestange 140A( 140B) , ein mit dieser im Gewinde- 
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eingriff stehendes, an den Fuhrungsstaben 139A(139B) verschieb- 
bares Schlittenteil 141AC141B) eine auf dem Oberteil des. 
Schlittenteils 141A(141B) angeordnete Schub vorrichtung 142A(142B) , 
einen Servomotor 143A.(143B) zum Verdrehen der Gewindest ange 140A . 
(140B) und' einen mit dem Servomotor gekoppelten Impulserzeuger 
144A(144B) zur Erfassung des AusmaBes der Bewegung der Schub- 
vorrichtung 142AC142B) . • Wie. Figur 19 zeigt, gibt der Impuls- 
erzeuger 144AC144B) an die St euervorrichtyng 48 ein Erfassungs- 
signal 145AC145B) ab.j die Steu'ervorrichtung 48 gibt auf der 
Grgndlage des BewegungsausmaGes einerseits einen Steuerbef ehl" 
146A(146B) an die Robotervorrichtung 8 OA ( 8 OB) , und andererseits 
einen Steuerbefehl 147A(147B) an die Anschraubvorrichtung 100A 
(100B). 

.Wie die Figuren 12, 18 und 1? zeigen, ist jede; Plattform 70A(70B) 
mit Bildsensorvorrichtungen 150A(150B) zur Er f assung der Ab- 
stande 151A(151B) und 152A(152B) zwischen der Hauptkbrper- 
0"f fnungskante 4A(4B) und der Tur-AuBenkante. 6A(6B) ausgestattet. 
Die Bildsensorvorrichtungen 150A(150B) umfassen einert ersten 
Bildserisor 153AC153B) zur Erfassung des Abstandes 151A(151B) in. 
Hohenriohtungdes Fahrzeugs im Frontbereich der Tur, einen 
zweiten Bildsensor 154A(154B) zur Erfassung des Abstandes in 
gleicher Richtung im Heckbereich der Tur und einen dritten Bild^ 
sensor 155A(155B) zur Erfassung des Abstandes 152A(152B) in 
Fabrzeu.g-Langsrichtung im Heckbereich der. Tur. Wahrend hier der 
dfitte Bildsensor 155A(155B) gleichzeitig zur Erfassung der ab- 
soluten St el lung des Hauptkorpers 1 dient, kanndafur auch ein 
spezieller Sensor vorgesehen werden. Die von den Bildsensoren 
153AC153B), 154AC154B)' und 155A( 155B) erfaBten Werte werdeh 
uber einen Sig naive r starker 15 6A ( 156B.) an die Steuervorrichtung 
48 gegeben, die die. Werte mit Bezugswerten vergleicht und in An- 
sprache auf. die Differenz zu diesen. ein Steuersignal 157A(157B) 
art die Rbbotervdrrichtung 80A(80B> abgibt. . 

Im folgenden wird die Betriebsweise der Vorrichtung beschrieben. 
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Die Laufkatze 13, deren Hangehalter 14 die Turen 2A,2B mittelsljl 
seiner Traghakeh 19A , 19B .halt , wird, von der Lauf katzen-Fuhrungs- 
schiene 11 gehalten, unter Eingriff des Antriebsvorsprungs 16 
.der Antriebskette 15 mit dem unter Federspannung in eine vortre- 
tende Stellung gedrangten Mitnehmer 17 fortbewegt. Wenn die Tur 
2A(2B), wie in den Figuren 4 und 5 ge^eigt , gegenuber dem Turtyp-- 
Sensbr 44 . angekommen ist, tritt die in den Figuren 8 und 9 ge- . 
zeigte seitlich vortretende Anhalt eplatte 58 in Eingriff mit dem 
Mitnehmer 17, der dadurch gegen den Federdruck heruntergedr uckt 
und auBer Eingriff mit dem Antriebsvdrsprung 16 gebracht wird^ 
Als Folge davon kommt die Anhalteplatte. 58 in Berubrung mit dem 
Anschlag 18 und halt dadurch die Laufkatze 13 an. Der.Typ der 
so zum Stillstand gebr achten Tiir 2A(2B) wird durch den Tur typ-(v) 
sensor 44 erfaBt und' ein entspr echendes Signal 44a wird an die 
Steuervorrichtung 48 abgegeben, Gleichzeitig rriit dem Anhalten 
der Laufkatze 13 wercjen die Klemmarme 63 durch die Zylindervor- 
richtungen 6 4 aus der in Figur 7 gestrichelt gezeichneten Stellung 
in die mit durchgehender Linie gezeichnete Stellung geschwenkt 
und klemmen so den Arm 21B der Laufkatze 13 fest ein. In Ansprache 
auf das Signal 44a gibt die Steuervorrichtung 48 ein Turtyp- 
Signal 44b an die Zylinder vorrichtungen 54, urn den Hangehalter 
14 mit dem Trager. 53 zu bewegen, . Werin die Tur. 2A(2B) eine fur 
den betreffenden Turtyp spezifiertje Stellung erreicht hat, werden . 
die Zylindervorrichtungen 54 in Ansprache auf ein von der Steuer- 
vorrichtung 48 abgegebenes Haltsignal 44c zum Stillstand gebrap^t. 

Andererseits wird die einen Hauptkorper 1 tragende Tragvorrich- 
tung 31 langs der Hauptkorper-Bewegungsbahn 30 durch Eingriff 
des Mitnehmerstifts 33 mit eihem An triebsvof sprung 36 der An^ 
triebskette 35 mit vorbes timmt er Geschwindigkeit verfahren. Der 
Typ des Hauptkorpers < 1 wird erfaBt, wahrend dieser am Haupt- 
korpertyp-Sensor 47 vorbeibewegt wird, worauf ein entspr echendes 
Signal 47a an die Steuervorrichtung 48 abgegeben wird. Die 
Steuervorrichtung 48 schreitet, wenn die. beiden Signale 44a "und 
47a zusammenpassen, zum nachsten Schritt fort. Sollten die Signale 
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nicht zusammenpassan (unterschiedlicbe Typen) halt die Steuer- 
vorrichtung 48 die Tragyor rich.tung 31 an und lost ein Alarm- 
signal aus* . - * 

Die Robotexvoxxichturig. 80A(80B) wirkt auf die in die entsprechend 
dem Fahrzeugtyp koxrigiexte Ubexnahmeposition gebxachte Tux 2A 
(2B) ein. In -dieser Position fuhrt die Robotervorichtung 1 80A 
(SOB) eine dem .Fahrzeugtyp entsprechen.de Grundoperaticn durch, 
Der Manipulierarm. 82A(82B) wird. angehoben und. ausgest xeckt ,. -urn 
den Tragrahmen 85A(85B) nahe an die Tux 2A(2B) hexanzubxingen 
und in dieser Stellung werden die Hakenarme 88A(.88B) geschwerikt, • 
.urn deren Stutzflachen 87A(87B) mit dem unteren Endbexeich" der • 
Tur von unten her in Bexuhrung zu l bringen und die Tur anzuheben-* 
wbduxch dies.e auBer Eingxiff mit den Txaghaken 1?A(19B) g.ebracht 
wird . Dementsprechend wird die Position der Tur autqmatisch ho- 
rizontal durch die. Anhebebewegung der Hakenarme 88A( 88 B ) , die. 
sich in. derselben Hohe befinden/ korrigiert,. selbst wenn die Tur 
2A(2B) von d^m Hangehalter 14 so gehalten werden so lite, . daB 
ihre Untexkante genei.gt ist. Nachfolgend werden die Saugnapfe. 
9Of\(90B) unter Untexdxuck gesetzt , so daG die AuGenflache der 
Tur 2A(2B) , wie Figux 10 zeigt, von ihnen f estgetvalten wird . 
Durch die Einwirkung .der Robotervorrichtung 80A.(80B) wird die . 
Tur 2A,(2B:} vollstandig vom Hangehalter 14 abgeho.ben und, v/ie 
weitex unten beschrieben werden wird, zum Hauptkoxpex 1 ubex- 
fuhrt* Wahxend dieses Vorgangs wird die Tur durch die Ansaug- 
wirkung der Saugnapfe. 90A(9QB) und die Txagwixkung der Ha ken.-.-, 
axme 88A(8BB) auf den unteren Bereich der Tur am Hexuntexfalleri 
durch Erschutterungen oder ahnliches gehindext. 

Wenn die Tur 2A(2B) von der Roboterv.orrichtung ..80A( 80B) ubex- 
no.mmen und • ihx Typ erfaSt ist, wexden die beiden Plattformen 
70AC70B) syncbxoh mit der kontinuierlichen Bewegung der Txagvoxxieh 
tung 31. durch Betatigung de.s Servomotors 75A(75B) ver.fahxen. . 
Wahrend dieses Schritts wird der Gesehwindigkeitswert der Trag- 
vorrichtung 31 vojti Impulserzeuger 38-. als- Geschwindigkeitssignal 
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39 der St euervorrichtung 48 eingegeben., wahrend der Geschwin- K.J 
digkeitswert : der verfahrbaren Plattform 70A(70B) der Steuer.vor- 
richtung 48 vom Impulserzeuger 76A(76B) als Er f assungssignal 
77A(77B) eingegeben wird. Die Geschwindigkeitsdif fer enz wird . 
von der St euervorrichtung .48 aus der.Differenz zwischen dem Ge- 
schwindigkeitssignal 39 and dem Erf assungssignal 77A (77B) be- - 
rechnet. Die St euervorrichtung 48. gibt in Ansprache auf die Ge- 
schwindigkeitsdif fer enz ein Steuersignal 78A(78B) an den Servo-, 
motor 75A(75B) , wodurch die Geschwindigkeit der Plattform 70A 
(70B) so gesteueict wird, daS sich die Plattformen. vollig synchron. 
mit der Tr agvorrichtung 31 bewegen. Wahrend dieser Synchrbnbewe- 
gung wird. der Hauptkorper 1. auf der Tragvor richtung 31 durch die. 
Plattform 70A(70B) angehoben und abgestutzt. Genauer gesagt wi ) 
der Hubtrager 124A(124B) in seiner abgesenkt en Stellung durch : 
die Zylindervorrichtung 125A(125B) angehoben, um dadurch die 
Auf nahmeteile 137A(137B) zur Beruhrung* mit dem unteren Ende des 
Hauptkorpers 1 anzuheben und diesen in die in Figur 1-5 gezeigte 
Stellung zu heben. Nachfolgend wird die Zentriervorrichtung 127A 
(127B), die mit ihrer Schubvor richtung 14;2A(142B) der Unterkante 
des Hauptkorpers 1 von auSen gegenuberliegt gemaB dem Haupt- 
korpertyp-Signal 47a des Hauptkorper typ-Sensors 47 betatigt. 
Dadurch wird der Servomotor 143A(143B) angetrieben, um das 
Schlittenteil 141A(141B) . zu veranlassen, die Schubvorrichtung 
142A(142B) in Richtung zu der anderen Schubvorrichtung 142B : 
(142B) zu bewegen. Die beiden Schub.vorrichtungen 142A,142B hal^^n 
somit die Unterkanten des Hauptkorpers 1 von dessen geg^nuber- 
liegenden Seiten, um den Hauptkorper 1 zu zentrieren. Zu diesem 
Zeitpuhkt verschiebt. sich das untere Ende des Hauptkorpers 1 
je riach dessen Ausgangs-Ruhestellung rela.tiv zu cJ.en Aufnahme- 
teilen 137A(137B), jedoch wird dies durch die Bewegung der 
ersten Gleitplatte 130A(130B) gegen die erste .Federvorrichtung 
in der Br eitenrichtung des Fahrzeugs, ferrier durch die Bewegung. 
der zweiten Gleitplatte. (133A(133B) gegen die zweite Federvor- 
richtung in Langsrichtung des Fahrzeugs ,. und durch die Verdre.hung 
des Aufnahmeteils i37A(137B)~ um die vertikale Achse . 136A( 136B ) 
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relativ zur Umfangsrichtung aufgefangen, so daS keine Gleitbe- 
wegung des Hauptkbrpers 1 erfolgt. pie Br eite . schwankt von einem 
Hauptkbrper 1 zum anderen innerhalb einer Schwankungsbreite. von 
einigen Millimetern. Dernentsp'rechend -1st das BewegungsausmaS 
der. Schubvorrichtung 1.42A(142B) zur Zentrier.un'g selbst bei Fahr- 
zeugen des gleiehen Typs - ungenau .. Das tatsachliche Bewegungsaus- 
fnaB der Schubvorrichtung 142A(142B) wird durch „den impulserzeuger 
1.44A(1.44S) erfaBf und das Erf assun-gssignal 145A(145B) der Steuer- 
vorrichtung 48 zugeleitet. Bas'ierend auf diesem. Signal erteilt 
die Steuervorrichtung 48 der Robotervorrichtung 80A(80B) und der 
Sch'raubenanziehvorrichtung lOOA(lOOB) Steuerbef ehle 146AC146B) > 
und 147A( 147B) (hauptsachlich das VorschubausmaB) gemaB der 
Breite des Ha.uptk6r.pers 1. . 

Die Tur '2A(2B) wird dem zentrierten Hauptkbrper 1 zugefuhrt.^ 
Hierzu wird durch den Gr.undschritt der Robotervorrichtung. 80A 
(80B) je nachdem Fahrze.ugtyp die Tur 2A(2B) der AuBenseite 
tier Turoffnung 3A(3B) auBenseitig dicht gegenuberliegend ausge- 
richtet. Danach wird, der Abstand 151A(151B) in Hohenrichtung 
durch den ersten Bildsensor 153A(153B) und den zweiten Bild- 
sensor 154A(154B) , und der Abstand 152A(152B) in Fahr zeuglangs- 
richtung und die absolute Steliung des Hauptkbrpers 1 durch 
den dritten Bildsensor 155A(155B) erfaBt. Die entsprechenden 
Signale werden der Steuervorrichtung 48 eingegeben, die darauf- 
hin ein Steuerslgnal 157AC157B) an die Robotervorrichtung 80A 
(80S) abgibt. In Ansprache auf das Steuersignal. 157A( 157B) , 
welches die Bewegungsrichtung angibt, bewe-gt die Robotervor- 
richtung. 80AC80B.) die Tur 2A(2B) ,' so daB die Abstande 151A(1,51B) 
und 152AC152B) in Ubereinstimmung. mit den Bezugswerten kommen. 
-Dabei wird die Steliung der Tur 2A(2b) gleichfalls durch den 
ersten Bildsensor 153A(153B) und den zweiten Bildsensor 154A : 
C154B) justiert. Weiter gibt , entspreche.nd den St el lung en der- 
Abstande 151A(151B) und 152A(152B), die Steuervorichtung 48 ein. .. 
Steuersignal 118A(118B) zur Bewegungssteuerung an die Anschraub- 
vorrichtung lOOA(lOQB). Wenn die Betrage der ; Abstande 151A(151B) 
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und 152A(152B), wie bereits ge.sagt, die' Bezugswerte erreicht O 
haben, wi'rd das. Steuersignal 157A(157B) unterbrochen ♦ Weiter 
werdendavor bder danac.h die Hakenarme 88A(88B) abgesenkt, 
wie in Figur 10 mit gestrichelter Linie angedeutet. Der Roboter- 
vorrichtung 80A(80B) wird ein Befehl gegeben, die Tur 2A(2B) 
in die Offnung 3A(3B) einzufuhrenl Oas AusmaB der Einzelbewe- 
gung basiert auf dem. . genannten Steuerbefehl 146A(146B.) . Nach- 
dem die Tur. 2A(2B) in ihre Stellung eingefuhrt worden ist, tritt 
die Anschr aub vorrichtung lOOA(lOOB), von. der Steuervorrichtung 
48. gesteuert , in Aktion und befestigt die Tur 2A(2B) am Haupt- 
korper 1 durch das. Einschrauben der vorgesehenen Schrauben . 
Nachfolgerid wird die Anschraub vorrichtung 100A(10QB) in ihre 
Ruhestellung gebracht; die Saugnapfe 90A(90B) warden , vom Unit erQ 
druck befreit und die Robotervorrichtung 80A(80B) wird in ihre 
Ruhestellung zuruckgef uhrt . . 

Der nun vollstandig zusammengebaute Hauptkorper 1 wird wieder 
auf die Tr agvorrichtung 31 tiberfuhrt, die sich wegen der • 
Synchronbewegung der Plattfo.rm 70A(70B) und der Tr agvorrichtung 
31 direkt unterhalb de.s Hauptkorpers 1 beflndet. Dementspr ecbe.nd. 
kann.der Hauptkorper 1 durch Absenken des Hubtragers 124A(124B) 
auf den Tragbocken 32 der Tr agvorrichtung 31 abgesetzt^ werden. 
Die Tragvorrichtung .31 mit dem auf ihr abgesetzten Hauptkorper 
1 wird zum nachsten Verf ahr ensschrit t weiter bewegt . 
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Nach Beendigung des Entladehs werden die Klemmarme 63 und die 
Anhalteplatte 58 in Ansprache auf ein Signal von der Steuexvor- 
ricjitung 48 auBer Eingriff gebracht, so dal3 der en t lad en e 
Hangehalter 14 inzwischen schon zum Ort des nachsten Verf ahrens- 
schrittes f ortgeschritten ist. Direkt nach Entfernung des Han ge- 
halters 14 kehrt die Anhalte und . Nachstellvorrichtung 50 in ihre 
Ruhestellung zuruck. Nach Abgabe des Hauptkorpers 1 kehrt die 
entladene verfahrbare Plattform 70A (708) *mit hoher Geschwindig- 
keit . zur Ubernahme der nachsten Tur 2A(2B) zuruck. 

Wahrend hier. die Steuervorrichtung '48 die Steuersignale 78A und 
78B an die Servomotoren 75A und 75B gibt, kann auch vorgesehen 
werden, daS nur eihes dieser Steuersignale Obex einen Koppelbe- 
wegungs-Einzelbewegungsschalter 170 zur Betatigung beider ver- - 
"fa hr barer Plattformen 70A , 70B synchron, wie in Figur 19 gezeigt, 
abgegeben wird. Der Schalter 170 ist jedoch kein' notwendig vor- 
handener Bestandteil . . 

Im folgenden wird anhand der Figuren 20 bis 23 eifie zweite be- 
vorzugte Ausf uhrungsf orm der Erfindung naher - erlautert . 

Die. in Figuren 20 bis 23 gezeigte Ausf uhrungsform ist zur Mbntage 
vierturiger Fahrzeuge "ausgelegt und hat bis. auf die folgenden Be- 
sonderheiten die gleiche Konstruktion wie die Ausf uhrungsf orra der 
Figuren 1 bis 19. . , 

1. Der gezeigte Fahrzeughauptkorper 1 hat zwei Paare von Off- .. 
nu'ngen 3A,3B und 3 1 A, 3 1 B . Die entspr echenden Of fnungs-Innen- 
kanten sind mit 4A,4B und 4' A und 4 ' B bezeichnet. 

2. Ein Hangehalter .14 ist an seinern vorderen und hihteren End-^ 
bereich mit 4 Paaren von Traghaken 19.A, 1?B und .19' A, 19 1 B 
versehen, urn zwei Paare von Turen 2A,2B und 2'A,2'B schwebend 

•' zu halten. Mit 6A,6B und 6' A, 6 1 B sind Turkanten bezeichnet. 



3. An zwei Stellen oberhalb der Hauptkorper-Bewegungsbahn 30 
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des Hauptkorpers 1 sind Anhalte- und Nachstellvorxlchtungen^^ 
50, 50' genau gleicher Bauart wie vorbeschrieben angeordnet. 

4* Da am Hauptkorper 1 an zwei verschiedenen, in Langsrichtung 
des Hauptkorpers ., 1 beabstandeten Positionen Schrauben anzu- 
• Ziehen sind, umfaBt die Anschraub vorrichtung . 100A(100B) eine 
Fuhrungsschiene lOlA(lOlB), die langer a Is die in der ersten 
Ausf uhrungsf orm beschriebene 1st, sowie einen uber einen er- 
weiterten Bereich verschiebbaren ersten Gleitschlitten 102A 
(102B). 

5. Die Bildsensor vorrichtungen 150A , 150B.umfassen Bildsensoren 
153A,153B;154A,15 4B 5 155A,155B;153« A,15 3» B;154 f A/154VB. und ■;' 
155 1 A, 155 1 B, d.h, insgesamt zwolf .-Bildsensoren. 

6, Auf der verfahrbaren Piatt form 70A(70B) 1st eine Roboter- 
vorrichtung 80A(8QB)verschiebbar angeordnet* Zu diesefn . . 
Zweck sind auf der verfahrbaren Plattf orm 70A(70B) parallel 
mit der Hauptkorper-Bewegungsbahn 30 zwei Fuhrungsschienen 
20QA(20QB) vorge'sehen. Die Robotervor richtung 80A(80B) weist 
ein mittels Gleitstucken 201A(201B) auf den Fuhrungsschienen 
200A(2Q0B) verschiebbares Unterteil 202A(202B) auf. Die Ro- 
botervorrichtung 80A(80B) kann durch Antriebsvorrichtuhgen 
203A(203B) hin- und herbewegt werden. 

Die Vorrichtung der oben beschr iebenen Bauart funktioniert in 6r^ 
folgenderi Weise. 

Zunachst wird die Laufkatze 13 (d.h. der Hangehalter 14) .durch ' 
die in Bewegungsrichtung zuerst erreichte Anhalte- und Nachstell 
vorrichtung 50 angehalten, so daS die vordere Tur 2A(2B) dem Tur 
typ-Sensor 44 gegenuberliegt. Dementsprechend wird' die Stellung 
der vorderen Tur 2A(2B) in Ubereinstimmung. mit einem Signal 44a 
des Turtyp-Sensors 44 korrigiert. Die in Figur 20 mit durchge- 
zogener Linie in ihrer Ausgangsstellung angegebenen Robotervor- 
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richtung 80A(80B) und Anschraubvorrichtung lOOA(lOOB) treten 
nachfolgend in Aktion'und montieren die voider e Tur 2A(2B) 
in der vorderen Hauptkorper-Of fnung 3A(3B). in genau derselben 
Weise,, wie beim erst en Ausfuhrungsbeispie 1 beschrieben. 

Nach vollstandiger Anbringung der vorderen Tur 2A(2B) werden die 
^tragvorrichtung 31 und die Plattform 70A(70B) gleichzeitig ange- 
halten. Zu dieser Zeit ist der Hangehalter 14 bereits bis zu 
einer in Bewegungsrichtung f ortgeschrittenen Stellung gel an gr- 
and von der in For tbewegungs'richtung spateren Anhalte- und Nach- 
stellvorrichtung 50' angehalten worden. Seine Stellung w ird in 
Ansprache auf ein Signal korrigiert, das bei Gegenuberstellung s 
der hinteren Tur 2'A(2'B) und des Turtyp- Sensors 44 ausgelost 
wird. Die Robotervorrichtung 80A(80B) wird nun auf der verfahr- 
baren Plattform 70A(70B) gegen die Bewegungsricbtung in die in 
Figur 20 mit gestrichelter Linie gezeigte Stellung gebracht, 
wobei jedoch die Plattform 70A(70B) weiter vorwartsbewegt wird. 

Nachfolgend wird die hintere Tur 2'A(2'B) in der oben beschrie- 
benen Weise von der Robotervorrichtung 80AC&0B) gehalten, worauf- 
hin die Tragvorrichtung 31 und die Plattform 70A(70B) wieder >in 
Synchronbewegung versetzt werden. Die Robotervorrichtung 80A 
(80B) versieht den Hauptkorper 1 nun mit der hinteren Tur 2'A' 
(2'B). Im einzelnen wird die hintere Tur 2'A(2'B). nahe an.die 
Hauptkbrper-Of fnung 3'A(3'B) herangebr acht und dieser gegenCiber- 
auSenseitig, durch die Grundoperation entsprechend dem betroffenen 
Fahrzeugtyp gehalten. Der hintere Tur ab stand .151 ' A( 151 • B) in ; ' 
Fahrzeug-Hahenrichtung wird durch den vierten Bildsensor 153? A 
(153» B> und den funften Bildsensor 154! A(154 ' B) erfa&t. Der 
hintere Turabstand in Langsrichtung 152' A(152'B) wird zu dem 
durch den sechsten Bildsensor 155'A(155'B> erfaSt. Die entspre- 
chenden Signale werden uber einen Signalver starker 156' A(156'B> 
der Steuervorrichtung 48 eingegeben, die ein Steuersignal 157' A 
(157 'B) an die Robotervorrichtung 80A(80B.) abgibt. In Ansprache 
auf' das Steuersignal 157 1 A( 157 1 B) , welches die Bewegungsrichtung 
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angibt, bewegt die Robotervorrichtung 8DA(80B) die hintere Tul3 
2«A(2'B), bis die Abstande 151'A(151'B) und 152 1 A( 152 ' B) mit 
den Bezugswerten ubereinstimmen. Gleichzeitig wird die Stellung 
der hinteren Tur 2'A(2'B) ebenso unter dem EinfluS des vierten 
und fiinften Bildsensors 153yA(153!.B) , 154' A(154'B) justiert. 
Weiter gibt die St euervorrichtung 48 entsprechend der Stellung 
.der Abstande 15.1 1 A(151'B), 152' A(152'B) ,. ein Bewegungs-Steuer- 
signal .118 \ A(118 1 B) an die Anschraub vorrichtung 100A(100B). 
Wie bei der vorbeschriebenen Ausf uhrungsf orm wird das Steuer- 
signal 157'A(157'B) an die Robotervorrichtung 80A(8QB) unter- 
brochen, wenn die Betrage der Abstande 151 1 A( 151 1 B) , 152A(152B) . 
die Bezugswerte erreicht haben. Davor oder danach werden die 
Hakenarme 88A(88B) in Abwar tsrichtung verschwenkt (siehe dazu Q 
Figur 10) . Der, Robotervorrichtung 80A(80B) wird ein Befehl 
gegeben, die hintere Tur 2'A(2'B) einzufuhren, wobei das Aus- 
ma8 dieser Einfuhrbeweguog, wie bei der vorbeschriebenen Aus- 
fuhrungsform, auf dem Steuerbefehl 147'A(147'B) beruht. Nachdem, 
die Tur in Stellung gebracht ist, tritt die Anschraub vorrichtung 
lOOA(lOOB) unter Steuerung durch die Steuervprrichtung 48 in 
Aktion und befestigt die hintere Tur 2' A(2"B) durch Anschrauben 

> > 

am Hauptkorper 1 wie vor gesehen . Nachf olgend wird die Anschraub- 
vorrichtung 100A(100B) in ihre Ruhestellung zuruckgef uhrt , die 
Tur ''2>A(2|9) von der Saugwirkung der Saugnapfe 90A(90B) freige- 
geben und die Robotervorrichtung 80A(80B) ebenfalls in die Ruhe- 
stellung zuruckgefuhrt. Danach f olgen die gleichen Vorgange vilf%. 
bei der vorbeschriebenen Ausf uhrungsf orm, 

Bei der Ausf uhrungsf orm entsprechend Figuren 20 bis 23 1st das 
Paar von Robotervorrichtungen 80A(80B) ^ das auf den beiden ver- 
fahrbaren Plattformen -7CjA(70B) angeordnet ist, entlang der 
Hauptkorper-Bewegungsbahn 30 auf den Plattformen beweglichu 
Werden jedoch zwei Paare von Robotervorrichtungen 80A(80B> auf 
jeder verfahrbaren Plattform 70A(70B) vorgesehen, konnen .auch 
vier Turen' gleichzeitig automatisch an einem Fahrzeug-Hauptkorper 
angebracht werden, ohne daB die Robotervorrichtungen verschoben 
werden. 
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